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การประจุแบตเตอร่ีดวยการติดตามดวงอาทิตยแบบ 2 แกนแบบอัตโนมัติ 
 







โดยวิธีการตรวจวัดคาความเขมของแสงจากเซ็นเซอรแบบตัวตานทานแปรคาตามแสง (LDR) วางจํานวน 4 จุดที่ขอบแผงเซลล
แสงอาทิตยทั้ง 4 ดานตรงจุดก่ึงกลาง โดยวางลักษณะตรงขามกันเพ่ือเปรียบเทียบคาความเขมแสงติดต้ังในทอยางสีดําซึ่งสามารถ
ติดตามดวงอาทิตยในลักษณะเปนชวงได  โดยชวงของการติดตามสามารถกําหนดไดจากความลึกของการติดต้ังตัวตานทานแปรคา
ตามแสงในทอยางสีดํา คาความเขมแสงที่ไดจะถูกปอนใหกับชุดควบคุม ที่ใช ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร  PIC16F877-20P เพ่ือทํา
การประมวลผลสัญญาณผานชุดควบคุมสั่งใหมอเตอรกระแสตรงทํางานหมุนแผงเซลลแสงอาทิตยทั้ง 2 แนวแกน ไปยังจุดที่มีความ
เขมแสงสูงสุด โดยทดสอบหาผลตอบสนองทางเวลาของการเคล่ือน พบวามีการตอบสนองทางเวลาเฉล่ียอยูที่ 11.7  องศา ตอวินาที 
การทดสอบระบบการประจุที่มีการติดตามดวงอาทิตยโดยใชเซลลแสงอาทิตยขนาด 12 โวลตกําลังไฟฟาสูงสุด 120 วัตตกับ 
แบตเตอร่ีประจุพลังงานแรงดัน 12 โวลต 120 แอมแปร- ช่ัวโมง พบวาเซลลแสงอาทิตยแบบที่มีตัวจับการเคล่ือนที่สองแกน สามารถ
เก็บพลังงานไดมากกวาแผงเซลลแสงอาทิตยแบบติดต้ังอยูกับที่ 21.27 วัตต คิดเปนรอยละ 17.72 
 
 
คําสําคัญ: การติดตามดวงอาทิตยแบบ 2 แกน, การประจุแบตเตอร่ี     
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Battery charging by an automatic dual-axis solar tracking system 
 




 Solar panels with fixed installation or single-axis solar trackers which can  track only the sun altitude may not be able 
to store the energy efficiently, especially when the sun azimuth angle changes from season to season. The aim of this research is 
to design an azimuth-altitude dual axis tracker.  The light intensity of the sun is measured by 4 light dependent resistors (LDR), 
mounted on each edge of the solar panel at the centre position. The tracking range can be set up from the depths of the variable 
resistors which are installed in black, rubber tubes. The measured light intensity is sent to the microcontroller PIC16F877-20P for 
controlling the DC motors and rotating the solar panel to the point where the maximum light intensity is. From the experimental 
results, it was found that the average response time of the tracker was 11.7 degrees per second. By using a 12-volt, 120-watt solar 
panel with  a 12-volt, 120 ampere-hour battery, it was found that the energy stored by the developed solar tracker increased by 
21.27 watts, or equivalently to 17.72 percent, in comparison to a solar panel with fixed installation. 
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บํารุงรักษานอย เมื่อเทียบกับระบบอื่นแตระบบ  มีความ





















พ้ืนฐานทําใหสามารถสรางวงจรไดงาย   แตการควบคุม
ลักษณะน้ีจะเกิดการผิดพลาดไดงาย  ในกรณีที่แสงมีความเขม
























ค าใกล เคียงกันแตไม เ กินคาอางอิงที่ กํ าหนดไวภายใน
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อาทิตยทั้งในแนวแกน x และแนวแกน y แสดงดังรูปที่ 1  การ

























คาตามแสงที่ตําแหนง 0 องศา, 45 องศา, 90 องศา, 135 องศา 
และ 180 องศาตามลําดับโดยแตละจุดใหทํามุมตางกัน 45 
องศา เพ่ือหาจุดความเขมแสงสูงสุดในแตละเวลา ซึ่งตัว
ตานทานแปรคาตามแสงแตละตําแหนงจะตออยู กับตัว
ตานทานปรับคาไดขนาด 50 kΩ ทุกตําแหนงแยกกันอยาง





(Y – axis) 
ตําแหนงติดตั้ง 
มอเตอรแนวอัลติจูด  
(X – axis)        
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ตานทานแปรคาตามแสงที่ตําแหนง 0 องศา, 45 องศาและ 90 
องศา แสงที่ใชทดสอบแทนความสวางของแสงอาทิตยจะใช
หลอดไฟไสขนาด 100 วัตตจํานวน 2 หลอดซึ่งมีความสวาง
เพียงพอตอการเปล่ียนคาความตานทานของตัวตานทานแปร
คาตามแสง ซึ่งตัวตานทานแปรคาตามแสงแตละตําแหนงจะ
ตออยูกับตัวตานทานปรับคาไดขนาด 50 kΩ ทุกตําแหนง




รูปท่ี 4 การทดสอบการติดตามดวงอาทิตยในแนวแกน y  
 
กอนการทดสอบตัวตานทานปรับคาไดจะปรับคาความ
ตานทานไวที่ 10 kΩ ทุกตัว จากการทดสอบพบวาตัวตรวจจับ
แสงที่วางตําแหนงใกลกัน  ณ  ตําแหนงดวงอาทิตยหรือ
หลอดไฟมีคาความเขมแสงสูงสุดแรงดันไฟตรงที่ไดจะมีคา





“high”ใหมีระดับแรงดันไฟตรงเทากับ 2.5 โวลต และสภาวะ 
“low”ใหมีระดับแลงดันไฟตรงตํ่ากวา 2.5 โวลต  งานวิจัยน้ีจะ
ใชการติดต้ังตัวตรวจวัดความเขมแสงไวตรงขอบของแผง
เซลลแสงอาทิตยตรงจุดก่ึงกลางดังรูปที่ 5 และรูปที่ 6 โดยจะ
สงคาสัญญาณที่อานไดใหกับไมโครคอนโทรลเลอรทําการ




รูปท่ี 5 การติดต้ังตัวตรวจวัดความเขมแสงอาทิตย 
 
 
รูปท่ี 6 วงจรตรวจวัดความเขมแสงอาทิตย 
50 KΩ x 4 
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เปรียบเทียบบิตของสัญญาณความเขมแสงโดยที่ Sensor 1 
และ Sensor 2 จะเปรียบเทียบในแนว อัลติจูด(x-axis)หรือ 
Horizontal สวน Sensor 3 และ Sensor 4 จะเปรียบเทียบใน
แนว อะซิมุธ(y-axis) หรือ Vertical และเปรียบเทียบกับคา
อางอิงโดยงานวิจัยน้ีจะใชคาที่เหมาะสมเทากับ 0.5 โวลต
เพ่ือใหเกิดความแตกตางของความเขมแสงที่ชัดเจนจากผลการ
ทดสอบในหัวขอที่ผานมาถาความเขมแสงของ Sensor 1 – 
ความเขมแสงของ Sensor 2 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน x ไปทางซาย  และถาความเขมแสงของ Sensor 
2 – ความเขมแสงของSensor 1 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน x ไปทางขวา แตถาผลตางความเขมแสงทั้ง
สองตัวมีคานอยกวาคาอางอิงก็ไมมีการสั่งงานหมุนมอเตอร
ในแนวแกน  x ในทํานองเดียวกันถาความเขมแสงของ 
Sensor3- ความเขมแสงของ Sensor 4 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน y ดึงลง  และถาความเขมแสงของ Sensor 4 – 
ความเขมแสงของ Sensor 3 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน y ยกขึ้น แตถาผลตางความเขมแสงทั้งสองตัวมี
คานอยกวาคาอางอิงก็ไมมีการสั่งงานหมุนมอเตอรในแนว   
แกน y 
 
2.3  วงจรขับมอเตอร  
สวนขับเคล่ือนของระบบติดตามลดวงอาทิตยจะใช
มอเตอรกระแสตรงเปนตนกําลังทั้งสองแนวแกน ในแนวแกน 
x จะใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงขนาด 12 โวลตมีการทดรอบ
ดวยเกียรเฮดที่ความเร็วรอบ 15 รอบตอนาทีขนาดเพลา 6 
มิลลิเมตร  สวนการขับเคล่ือนในแนวแกน y จะใชมอเตอร
ไฟฟากระแสตรงแบบกระบอก(motor actuator) เกรียวทด
ขนาด 12 โวลตเชนเดียวกัน โดยวงจรขับเคล่ือนแนวแกน x 
และแนวแกน y จะใชวงจรขับเคล่ือนดังรูปที่ 8 และชุด








BD 139 BD 139
BD 139BD 139
1 kΩ
1 kΩ 1 kΩ
1 kΩ
รูปท่ี 8 วงจรขับมอเตอรของระบบติดตามดวงอาทิตย 
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รูปท่ี 9 ชุดควบคุมระบบติดตามดวงอาทิตยที่นําเสนอ 
 
2.4  โครงสรางทางกลของระบบติดตามดวงอาทิตย 
 โครงสรางของระบบติดตามดวงอาทิตย สวนเคล่ือนที่
แนวแกน x จะใชทอโลหะเสนผาศูนยกลาง 4 น้ิวยึดติดกับ
เพลากลางพรอมฐานเพลายึดติดกับตลับลูกปนเฟองโซใช
มอเตอรเปนตัวขับโดยมีฟนเฟองอัตราทดที่ 1:2 ยึดติดกับเฟอง
โซอีกช้ันดังรูปที่  10(ก) สวนเคล่ือนที่แนวอะซิมุธจะใช
มอเตอรกระแสตรงแบบกระบอกเกรียวทดในปลายยึดติดกับ
โครงเหล็กสวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตยสําหรับดึงหรือยก




                                     (ก) 
 
                                            (ข) 




รูปท่ี 11 โครงสรางระบบติดตามดวงอาทิตยที่สมบูรณ 
 
3.  ผลการทดสอบและการวิเคราะหผล 




3.1  การทดสอบผลตอบสนองทางเวลา 
 การทดสอบการติดตามดวงอาทิตยแสงที่ใชทดสอบแทน
ความสวางของแสงอาทิตยในงานวิจัยน้ีจะใชหลอดไฟไส
ขนาด 100 วัตตจํานวน 2 หลอดหรือใชมากกวาความสวาง
ของหลอด ไฟขนาด 200 วัตตซึ่งมีความสวางเพียงพอตอการ
เปล่ียนแปลงความเขมแสงของตัวตรวจวัดแสงไมควรใชนอย
กวา การทดสอบโดยวางหลอดไฟท่ีตําแหนง 30 องศา, 45 
องศา, 60 องศา, 75 องศา และ 90 องศาตามลําดับ เพ่ือดูผลการ
ปรับเปล่ียนตําแหนงการติดตามแสงไฟขณะมีการเคล่ือนที่
และหยุดตามมุมที่ทําการทดสอบ ผลการทดสอบดังตารางที่ 1  
พบวาระบบสามารถติดตามตําแหนงของดวงอาทิตยได ผล
การตอบสนองทางเวลาวัดดวยวิธีการจับเวลาการปรับเปลี่ยน
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ตารางที่ 2 พารามิเตอรของแผงเซลลแสงอาทิตยรุน SP120 
Parameter Value 
Maximum  System  Open  
Circuit  Voltage 
600  V 
Maximum  Power 120  W 
Short  Circuit  Current 7.45  A 
Rated  Current 7    A 
Open   Circuit  Voltage 21.7  V 
Rated  Voltage 17.28 V 
   
  พารามิเตอรการทดสอบจะใชแผงเซลลแสงอาทิตยที่มี
ขนาดผลิตกําลังไฟฟา 12 โวลต กําลังไฟฟาสูงสุด120 วัตต 
อัตราแรงดัน 17.28 โวลต อัตรากระแส 7 แอมแปรแสดงดัง
ตารางที่ 2 แบตเตอรี่ที่ใชประจุพลังงานขนาด 120 แอมแปร-
ช่ัวโมงมีการทดสอบคุณลักษณะสําคัญคือปริมาณการประจุ
พลังงานแบตเตอรี่ เวลาที่ใชทดสอบระหวางชวงเวลา 8.00 -
18.00 น. ของวันที่ 6 พฤษภาคม 2553 ภายใตสภาพทองฟา
โปรง มีเมฆเปนบางเวลาแลวมีลมพัดเบาบาง การวัดอุณหภูมิ
ใชดิจิตอลเทอรโมมิเตอรรุน TMO-Digi Thermo (WT3) เริ่ม
ทดสอบโดยการประจุแบตเตอรี่เมื่อแผงเซลลแสงอาทิตยที่มี
การเคล่ือนที่ตามตําแหนงดวงอาทิตยโดยบันทึกผลทุกๆหน่ึง
ช่ัวโมง ผลการทดสอบที่ไดดังตารางที่ 3 พบวา ระบบประจุ
พลังงานจะไดรับพลังงานสูงที่สุด 110.78 วัตตที่เวลา 13.00 น.
ทั้งน้ีเน่ืองมาจากระบบติดตามดวงอาทิตยไดเคล่ือนตําแหนง
แผงเซลลแสงอาทิตยไปยังตําแหนงที่มีความเขมแสงสูงสุด
กําลังไฟฟาโดยเฉล่ียทั้งวันที่ประจุได ต้ังแตเวลา 8.00  –  
18.00 น. เทากับ 94.08 วัตต 
 













08.00 32 17.50 4.59 80.33 
09.00 33 18.22 5.12 93.29 
10.00 34.5 18.65 5.40 100.71 
11.00 35.3 18.94 5.63 106.63 
12.00 36 19.12 5.74 109.74 
13.00 38 19.20 5.77 110.78 
14.00 37.8 19.15 5.75 110.11 
15.00 37 18.15 5.09 92.38 
16.00 35 18.00 5.01 90.18 
17.00 33.2 17.55 4.61 80.91 
18.00 32 16.53 3.62 59.84 
เฉล่ีย 34.9 18.35 5.17 94.08 
 
3.3  การประจุพลังงานของระบบท่ีติดต้ังอยูกับท่ี 
     การทดสอบระบบติดต้ังอยูกับที่หรือระบบอางอิงโดยวาง
แผงเซลลแสงอาทิตยทํามุม 15-30 องศาทางทิศใตทดสอบ
คุณลักษณะสําคัญคือปริมาณการประจุพลังงานแบตเตอรี่ เวลา
ที่ใชทดสอบระหวางชวงเวลา 8.00 - 18.00 น. ของวันที่ 6 




ไดรับพลังงานสูงที่สุดเวลา 13.00 น.เชนเดียวกัน กําลังไฟฟาที่
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กําลังไฟฟาโดยเฉล่ียที่ประจุไดทั้งวันต้ังแตเวลา 8.00 น.- 
18.00 น. เทากับ 72.81 วัตต 
 











8.00 32 14.12 3.22 45.47 
9.00 33 17.69 4.63 81.90 
10.00 34.5 17.80 4.85 86.33 
11.00 35.3 17.92 4.91 87.98 
12.00 36 17.90 4.89 87.53 
13.00 38 18.21 5.12 92.23 
14.00 37.8 17.91 4.90 87.85 
15.00 37 17.40 4.52 78.65 
16.00 35 16.87 3.71 62.58 
17.00 33.2 14.48 3.34 48.36 
18.00 32 13.56 3.10 42.03 



















รูปท่ี 12 กราฟแสดงการเปรียบเทียบกําลังไฟฟา 
 
 ระบบติดตามดวงอาทิ ตยที่ ส ร า งขึ้ นมี โครงสร า ง
ประกอบดวย มอเตอรควบคุมแกน y มอเตอรควบคุมแกน x 
และสวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตยสามารถวางแผงเซลล
แสงอาทิตยขนาด 12 โวลต 120 วัตต ไดจํานวน 2 แผง โดยมี
คาใชจายรวมประมาณ 6,000 บาทโดยท่ีขณะทํางาน มอเตอร
ควบคุมแกน y ใชพลังงาน 3.78 วัตต มอเตอรควบคุมแกน x 
ใชพลังงาน 1.2 วัตตหากโดยตลอดท้ังวันมีการเคล่ือนที่




แสงอาทิตย ขนาด 12 โวลต 120 วัตตจํานวน 1 แผงสามารถ
จัดเก็บพลังงานไดเพ่ิมขึ้น 21.27 วัตต หากพิจารณาถึงระบบ
แลวมีความคุมคาเน่ืองจากลงตํ่า อุปกรณไฟฟาสวนเพิ่มเติม
กินกําลังไฟฟานอยประกอบกับอายุการใชงานของแผงเซลล
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4.  สรุปผลการวิจัย 




เฉล่ีย 11.7 องศา ตอวินาที การทดสอบการประจุพลังงานดวย
แบตเตอรี่ภายใตสภาวะภูมิอากาศเดียวกันโดยใชแผงเซลล
แสงอาทิตยขนาด  12 โวลต 120 วัตต  แบตเตอรี่สําหรับใช
ประจุขนาด 12 โวลต 120 แอมแปร – ช่ัวโมง พบวาระบบ
ประจุแบบติดต้ังอยูกับที่สามารถประจุกําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 
72.81 วัตตคิดเปนรอยละ 60.67 สวนระบบประจุแบบมีการ
ติดตามดวงอาทิตยสามารถประจุกําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 94.08 
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